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Abstract of CH674897 

An equipment for taking three dimensional measurements comprises a base (1) (100), and a detecting grid (2) 
able to move in translation above it A vertical column (3) is able to move independently of the table and 
detecting grid and carries a feeler (P) which can move vertically upon it The grid (2) detects the position of the 
vertical column from reference points (p1) (p2) in its cap and a computer adds this information to data giving the 
position of the grid itself. The vertical coordinates is provided by sensors on the feeler (P). ADVANTAGE - 
Moving grid covering only small portion of base can be made more simply and cheaply than complete grids. 
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Appareil pour la mesure tridimensionnelle d'objets. 



@ L'appareil comprend: une table (1) pour supporter un 
objet a mesurer, un dispositif de detection plan (2) de 
type reseau dispose parallelement a la table au-dessus de 
celle-ci et definissant deux premiers axes de coordonnees 
(x, y), une colonne (3) deplacable aleatoirement sur la table, 
porteuse d'une touche de mesure (7) mobile le long d'un 
troisieme axe de coordonnees (z) perpendiculaire a la 
table, et a laquelle est associe un dispositif de detection 
lineaire (30) pour detecter la position du centre (P) de la 
touche sur ce troisieme axe, deux organes de reperage 
ponctuel (10, 20) fixes a Textremite superieure de la 
colonne (3) en regard du dispositif de detection plan (2), 
dont les coordonnees sont detectees par ce dernier, et 
definissant deux points (Pi, P2) dans I'alignement de la 
trace (P') du centre (P) de la touche (7), ces deux organes 
de reperage ponctuel etant sans contact avec le dispositif 
de detection plan (2). 
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Description 



La presente invention a pour objet un appareil pour la mesure tridimensionnelle d'objets tels que par 
exemple des pieces mecaniques de turbines, de moteurs ou de machines-outils, selon trois axes rSferen- 
5 tiels de coordonnees rectangulaires x, y et z. 

Cet appareil est d'un genre connu comprenant: 

- une table plane pour supporter les objets a mesurer, 

- un dispositif de detection plan de type reseau, parallfcie a la table plane et comportant un reseau dor- 
ganes detecteurs orientes selon deux premiers axes referentiels de coordonnees rectangulaires de son 

10 plan, abcisses x et ordonnees y, .... 

- une colonne mobile comportant une semelle d'appui plane reposant sur la table plane et susceptible 
d'etre deplacee aleatoirement sur celle-ci, . 

- degx organes de reperage ponctuel associes a la colonne mobile, en positions fixes par rapport & celle- 
ci espaces Pun de Pautre et d6finlssant un segment de droite parallele a la table plane, le reseau d or- 

15 ganes detecteurs etant sensibie a des variations de position de chacun de ces deux organes de repera- 
ge ponctuel provoquees par les deplacements aleatoires de la colonne mobile pour detecter la position 
de chacun des deux points d'extremite du segment de droite precite par reference aux deux premiers 
axes de coordonnees rectangulaires, m M 

- une glissiere rectiligne solidaire de la colonne mobile, perpendiculaire au plan de la table plane et deti- 
20 nissant un troisieme axe de coordonnees, hauteurs z, perpendiculaire aux deux premiers, 

-un chariot deplagable le long de la glissiere rectiligne, 

- un palpeur fixe au chariot et comportant une touche spherique de diametre donne en position deportee 
par rapport a la semelle d'appui de la colonne mobile et dont le centre constitue reference de mesure, 

- un dispositif de detection iineaire associe a la glissiere et au chariot et comportant un organe dStecteur 
25 sensible aux deplacements du chariot pour detecter la position du centre de reference de la touche sphe- 
rique sur le troisieme axe de coordonnees defini par cette glissiere, 

- un circuit transducteur de mesure relie au dispositif de detection plan et par ailleurs a I organe detec- 
teur du dispositif de detection iineaire et aux deux organes de reperage ponctuel de ia colonne mobile, et 
une unite de calcul programmable reliee audit circuit, pour calculer les coordonnees, abcisse et ordon- 

30 nee, du point de contact de la touche spherique avec un objet a mesurer k partir des positions des deux 
organes de reperage ponctuels de la colonne mobile detectees par le dispositif de detection plan, de la 
donnee de la position relative de la projection orthogonale du centre de reference de la touche sphe- 
rique sur le dispositif de detection plan par rapport aux positions de ces deux organes de repSrage ponc- 
tuels, et du diametre de ladite touche spherique, et pour calculer la hauteur z de ce meme point de con- 
tact de la touche spherique avec robjet a mesurer a partir de la position de son centre de r§f6rence dS- 
tectee par le dispositif de detection Iineaire, et de son diametre, selon un algonthme de calcul de 
programmation de I'unite de calcul. 

Dans un appareil connu de ce genre, decrit dans la demande de brevet europeen publiee sous le No 
0216041, les deux organes de reperage ponctuels associes a la colonne mobile sont fixes a la semelle 
plane de celle-ci et le dispositif de detection plan de type reseau est integre a la table plane destinee a 
supporter les objets a mesurer. . 

Par comparaison avec les appareils connus dans lesquels la touche de mesure est egalement depla- 
cee par guidages rectilignes dans les directions des abcisses x et des ordonnees y, cet appareil pre- 
sente en plus des avantages relatifs a la suppression de ces guidages rectilignes, celui de permettre a 
Poperateur de deplacer la colonne mobile a laquelle est associee la touche de mesure tout autour dune 
Diece a mesurer. 

II est ainsi possible, sans devoir changer Porientation ou la forme de la touche ni Porientation de la 
piece a mesurer, de paiper dans quelques azimuts qu'ils soient tous ses elements. 

Et la mesure est rendue toujours possible du fait de la connaissance des coordonnees des deux or- 
50 ganes de reperage ponctuels associes a la semelle de la colonne mobile et de Porientation du segment de 
droite defini par ces deux organes dans le plan de ces coordonnees. 

Dans Pagencement de cet appareil de mesure connu et du fait de Pinclusion du dispositif de detection 
plan du type reseau dans la table plane, la surface de cette derniere doit etre ngoureusement plane et 
tres dure afin d'assurer a la fois la precision de mesure requise et une bonne resistance aux frottements 
55 et impacts eventuels de la piece a mesurer et de la semelle de la colonne de mesure pour ne pas etre de- 
teriorate par ces phenomenes. Cette surface est en fait celle d'une couche isolante d un matenau de pro- 
tection des electrodes sensibles du dispositif reseau qui doit etre assez fine et dhomog6n6ite constante 
pour pouvoir assurer en tous points une constante dans les caracteristiques de transfert des signaux 
entre les electrodes du dispositif reseau et les deux organes de reperage ponctuel de la semelle de la co- 
60 lonne mobile. En outre, la surface du dispositif reseau et sa couche de protection doivent necessaire- 
ment couvrir toute la surface de travail de la table destinee a supporter une piece a mesurer qui peut 
etre de qrandes dimensions, comme certains elements de turbine, de moteur ou de machme-outiis. 

Ces conditions necessaires a la precision, a la fiabillt<§ et £ la capacite de mesure de cet appareil con- 
nu constituent des contraintes que ('invention a pour but d'eviter tout en preservant ces criteres de qua- 
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de ces deDlacements etant prise en compte dans le calcul de la coordonnee de mesure correspondante. 
UdSSSS represents, a trtre d'exemples. deux formes d'execution de I'objet de l-.nvent.on. 

La figure 1 est une vue d'ensemble en perspective de la premiere forme ^'execution. 
La figure 2 est un schema geometrique illustrant le princpe de la mesure effectuee. 
La figure 3 est un schema bloc du circuit de mesure. ,. ... 

La figure 4 est une vue d'ensemble en perspective de la seconde forme d execution. 

L'appareil de mesure represents figure 1 est compose globalement cfune tabte 1 j ^^"^W^ 
un objet a mesurer, dune colonne mobils 3 a semelle d'appu. 4 reposant sur la ^^ d 7 e ^ ne ^ v !*f. 
denlaSe aJeatoirement sur celle-ci, supportant un palpeur a louche de mesure sphenque 7 mobils verti 
calemTm pa? 5>pEt a 2 semelle 4 et destines a palper I'objet a mesurer et d'un d.sposrtrf de dstect.cn 
San 2 de type reseau parallele a la table plane 1 , independant de celle-c. e de a "1^^ 

Le dispositif ds detection plan 2 est dispose au-dessus du niveau supeneur de ^SS^SLSS 
colonne mobile 3 par rapport a la table plane 1; il est fixe sous une console 16 s° l,da ^ H x U n " rti m ° n 
Sort lat riad est fixth la table Diane 1 . I'ensemble de ces trois elements formant ic. une unite ngide. 

Ce dfept^Se fiS^^a'ilSJLrt* schematiquement figure 2 peut etre de tout ;0«» «n- 
ni, tel ^ exemols le Systems electrostatique de coordonnees decrit dans la demande de brevet an- 

rtffiS x Y rfnneTy? La 

dis% Jtif est reSrerts d'une fine couche isolante d'un materiau de protection des elements sens.bles 

q la^.on P nf mobile 3 comporte une glissiere rectiligns 5 P°^^**!?^^%j£££r 
sa semelle 4 c'est-a-dire en fait a la table plane 1, et un chanot 6 deplacable le long de cette gl ssiere sur 
fpflne^est fixs Is oaloTurl touchs de mesure sphenque 7 en position deportee par rapport a la semelle 
SS&hf S JUSXiEf 5 i ddfinit ainsi un troisieme axe de coordonnees, hauteurs z. perpend.cu- 

L^ac^ 6, et done du palpeur a louche sphenque l^lf^^e 

ce troisieme axe de coordonnees z, sont detectes par un dispositif de detection meaire par exemp e 
% type usuel, compose d'une regie graduee en verre ,8 >M ■J*"*" 5 et dun 
caDteur opto-electronique 30 constituant I'organe sensible de ce dispositif fixe au chanot 6. <vwm _- t . 

Le chariot! estd6plagabte le long de la glissiere 5 par ls moysn d'un volant de manosuvrs 13 co nnec e 
a un dispositS ds transmission, non visible sur Is dessin, par exemple du type poul.es-courro.es. .ntegre 

k AMne^emitesuperieure opposee a sa semells d'appui 4, la colonne mobile 3 comporte deux organes 
de rlSsrage Snctoe^O et 20, ici des electrodes ponctuelles, en positions fixes et espaces I un de 
faufre? fixfs i sK i chapeau 18 solidaire de la colonne mobile 3 en regard du plan du dispositif de detec- 
tion plan 2 et sans contact avec celui-ci. 

re* Hen* omanes ds rsoeraqs ponctuel 10 st 20 definissent un segment de droits P1P2 (fig. 2) pa- 
Rn raS^ 2 et a la table plane 1 . Les organes detecteurs de ce dispos, 

60 tif, qui sent ici les electrodes rectilignes Xfc et Yfc , sont sensibles a des variations de P«nA^ 
cun des deux oraanes de reperage ponctuel 10 et 20 provoquees par les deplacements aleatoires de la 
cdonne SSSi Sffi * *>rs d'une operation de prise de mesure. II est ^si possible de de- 
tecter la position de chacun des deux points d'extremite du segment de droite PiPa precite par refe- 
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rence aux deux premiers axes de coordonnees rectangulaires x et y, et par consequent de determiner les 
coordonnees x et y de la projection orthogonale ou trace P' du centre de reference P de la touche sphe- 
rique 7 sur le plan du dispositif de detection plan 2 par la relation geometrique liant cette trace P' au seg- 

5 ment de drolte P1P2 precite. 

Dans Pexemple d'execution represente, cette trace P' est situee dans le prolongement du segment de 

droite P1P2 a une distance L predeterminee de Tun de ces deux points, ici le point P2, et cette dis- 
tance L, significative du deport de la touche spherique par rapport a la semelle d'appui 4, est prevue 
suffisante pour que cette demiere ne vienne pas buter contre I'objet a mesurer lors d'une operation de 
10 prise de mesure. 

Dans le but de faciliter les deplacements de la colonne mobile 3 sur la table plane 1 , un dispositif de 
sustentation a coussin d'air 14 de type usuel est integre a la semelle d'appui plane 4. 

Un boitier 9 presentant un puprtre de commande 1 1 et un tableau d'affichage de valeurs de mesure 12 
est fixe a la cotonne mobile 3. 
15 Dans le boTtier 9 sont installes les circuits usuels d'alimentation des organes senslbles des dispositifs 
de detection plan et lineaire, ainsi qu'un circuit transducteur de mesure 19 et une unite de calcul program- 
mable 21 , arranges et relies selon le schema bloc de la figure 3. 

Le circuit transducteur 19, qui est approprie de maniere usuelle a la mise en forme et a la quantification 
des signaux produits par les organes sensibles des dispositifs de detection, est reiie cfune part par un 
20 cable 15, visible egalement figure 1, aux organes sensibles >$J et Yn du dispositif de detection plan de 
type reseau 2 et d'autre part aux deux organes de reperage ponctuel 10 et 20 ainsi qu'a Porgane sensible 
30 du dispositif de detection lineaire associes a la colonne mobile 3. L'element 40 ainsi que ses liaisons 
representees en traits interrompus ne se rapportent pas a cette forme d'execution mais a la seconde qui 
25 sera decrite plus loin. 

L'unite de calcul programmable 21, qui peut etre consitutee par exemple par un micro-processeur de 
type usuel, est reliee d'une part au circuit transducteur 19 et d'autre part au pupitre de commande 11 et au 
tableau d'affichage de valeurs de mesure 12. 

Lors d'une prise de mesure, la colonne mobile 3 est deplacee aleatoirement sur la table 1 et le chariot 6 
30 est deplace le long de la glissiere 5 par Poperateur jusqu'a mettre la touche spherique 7 du paJpeur en 
contact avec I'objet a mesurer, par exemple en un point initial de mesure dont on desire connaitre les 
coordonnees x, y et z par rapport a un zero prealablement affiche par Poperateur sur le tableau d'affi- 
chage 12 pour chacun de ces axes de coordonnees. 

Une fois la colonne mobile 3 immobilisee sur la table 1 en position de contact de la touche spherique 7 
35 sur Pobjet a mesurer, ici par relachement de la pression d'air du dispositif de sustentation 14, et les cir- 
cuits de mesurage enclenches, le calcul des coordonnees de ce point de contact est effectue par Punite 
de calcul de la maniere suivante: 

- Le calcul de Pabcisse x et de Pordonnee y est effectue a partir des positions des deux points d'extr^mi- 

te du segment de droite P1P2 materialises par les deux organes de reperage ponctuel 10 et 20, detec- 
40 tees par le dispositif de detection plan de type reseau 2, de la position relative connue de la trace P' du 
centre de reference P de la touche spherique 7 par rapport a ces deux points qui est definie par la dis- 
tance L deja mentionnee, et du diametre D de la touche spherique 7. 

Le caicul de la hauteur z est effectue a partir de la position du centre P de la touche par le dispositif 
de detection lineaire associe a la colonne mobile 3 et qui est ici fournie directement par le capteur opto- 
45 electronique 30 fixe au chariot 6, et du diametre D de cette touche. 

En ce qui concerne le calcul des coordonnees x et y du centre P de la touche spherique, Palgorithme 
de programmation de Punite de caicul 21 peut etre etabli a partir des formules mathematiques suivantes, 
donnees a titre purement indicatif: Donnees deiivrees par le dispositif de detection plan 2: 
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- Position du point P 1 (organe de reperage 10) ===== 

- Position du point P 2 (organe de reperage 20) ===^ P 2^Y 2 / 

60 Avec la position de la trace P' du centre P de la touche spherique 7 et en prenant pour vecteur de di- 
rection norme le vecteur P^P 2 = 1 on obtient la relation: 
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Et avec les valeurs precedentes Xi, Yi et X 2( Y 2 relatives aux positions detects des organes de 
reperage ponctuel 10 et 20, on obtient ainsi les coordonnees x et y du point central de la bille: 



x=Xi + eX.L 
y =Yi + eY.L 



II est bien evident que, quelle que soit la position relativede la trace P' du centre de reference de la 
15 touche spherique 7 par rapport au segment de droite P1P2, il est toujours possible tfeffectuerle cal- 
cul de ses coordonnees x * y. Concretement, ceci permet I'utilisation de palpeurs ^a ^ sphenque^ 
longueurs et d'orientations differentes par rapport a la semelle d'appu. 4, a charge toutefois pour I ope- 
rates de changer chaque fois I'algorithme de programmation de I'unrte de calcul. 

Grace au concept de Invention, seule la table plane est sujette a d'eventuels fr°«%^nte e t chocs au 
cours des manipulations et deplacements de I'objet a mesurer etde lacdonne moWe^Ceo ' 
face sensible du dispositif de detection plan de type reseau n'a plus besom detre partculierement ^dure 
ou plane. Cette surface sensible est en outre mieux protegee des nsques de pollution par des ; pous- 
sieres metalliques ou par des graisses ou huiles, du fart de sa position au-dessus de la zone occupee 
par I'objet a mesurer et influencee par les manipulations de celui-ci, et cec. est appreciable pour la fiabiii- 

te du dispositif de detection plan de type reseau. 

Dans la technique de production de ce genre de dispositif de detection plan . est necessa.re d appor- 
ter d'autant plus de soins et de precisions que leur surface est grande. II est clair que lorsque la* . doit 
mesurer des objets de grandes dimensions a I'aide d'un appareil de mesure du genre de celu. cite en , de- 
but expose, dans lequel ce dispositif est integre a la table plane destinee a supporter de tels objets, il 
n'est pas possible d'eviter cette contrainte supplementaire. mattra ^m^t nana mn 

Et c'est la un autre avantage inherent au concept de I'invention que de permettre d evrter cette con- 
trainte supplementaire, comme il a deja ete enonce et comme il va clairement ressortir de la seconde 
forme d'execution de I'appareil de mesure representee figure 4. . anorn „ ri x >, 1. 

Dans cette seconde forme d'execution, I'appareil de mesure est plus partculierement appropne a la 
mesure tridimensionnelle d'objets de grande longueur. M . Mannsi 

La table 100 destinee a supporter de tels objets est ici rectangulaire et la surface sensible du disposi- 
tif de detection plan de type reseau 2 est etendue sur toute la largeur de cette table plane e sur une par- 
te seulement de sa longueur, et le dispositif de detection plan 2 est monte mobile par translation dans la 

40 d,r p^° n 0 J e ^ r tt ® e ' | | n fg d"sp 0sit if de detection plan 2 est fixe sous une console mobile 160 montee coulis- 
sante sur une glissiere 22 parallele a la table plane 100 et etendue dans la direction de la longueur de cel- 

' e Ta glissiere 22 est fixee par ses deux extremites a deux montants 170 et 171 dont les pieds sont relies a 

d = la table plane, I'ensemble de ces elements formant une unite ngide. , 

Le dispositif de detection plan 2 est fixe sous la console 1 60 de maniere a ce que Tun de ses deux axes 
referentiels de coordonnees, ici I'axe des abcissesx, soit parallele a la glissiere 22. 

Les deplacements de la console mobile 1 60 le long de la glissiere 22 sont commandes par le moyen d un 
volant de manoeuvre 23 connecte a un dispositif de transmission du genre pignon-cremaillere integre a 
„ la qlissiere 22 et comportant un element de blocage de position. 

5 Ces deplacements, qui se font ainsi parallelement a la direction de I'axe referent. el des abesses x du 

dispositif de detection plan 2, sont detectes par un second dispositif de detection lineaire, ici egalement 
du type opto-electronique usuel et comprenant une regie graduee en verre 24 flxee a | la glissie ire .22. et 
un capteur opto-electronique 40 constituant I'organe sensible de ce dispositif, fixe a la console mobile 



55 1 60. 



Les signaux de mesure en provenance des organes sensibles des disposrtifs de detection sont ici trai- 
tes comme dans la premiere forme d'execution selon le schema de la figure 3. avec en plus une liaison en- 
tre I'organe sensible 40 du second dispositif de detection lineaire et le transducteur de mesure 19, 
comme represente en traits interrompus sur ce schema. 

Tunrte de calcul 21 est ici programmee, en plus de ses fonctions deja enoncees precedemment dans la 
description de la premiere forme d'execution, pour pouvoir effectuer la somme algebnque des deplace- 
ments de?a console mobile 160 le long de la glissiere 22, done dans la , direction , da I axe , dss abc.sses x ju 
dispositif de detection plan 2, avec ceux de la colonne mobile 3. et done de la touche de mesure 7, de 



m S^fs e orte, n iors d'une prise de mesure d'un element d'un objet a mesurer dont I'etendue depasse le 
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champ capable du dispositif de detection plan 2 dans la direction de Paxe des abcisses x, Poperateur, 
apres avoir effectue Initialisation de la mesure, par exemple sur un point de contact de la touche signi- 
fiant Porigine d'une cote de longueur a mesurer, deplace simultanement la colonne mobile 3 et la console 
mobile 160 jusqu'a pouvoir mettre la touche en contact avec un deuxfeme point signifiant Pextremite de 

5 cette cote de longueur, en s'assurant qu'il n'y a pas perte de signal entre les deux organes de reperage 
ponctuel de la colonne mobile 3 et le dispositif de detection plan 2. A ce moment, Poperateur immobilise la 
console mobile 160, la colonne mobile 3 et declenche la prise de mesure. 

A partir du concept de cette deuxieme forme d'execution, il est bien clair que Con peut egalement pre- 
voir une variante dans laquelle la console 160 est deplacable non plus seulement dans une seuie direc- 

10 tion mais dans les deux, selon les axes referentiels de coordonnees x et y du dispositif de detection plan 
2. Une variante de ce genre, non representee par le dessin, est avantageuse pour la mesure tridimen- 
tionnelle de grandes pieces dont les deux dimensions en x et y sont nettement superieures a celles qui 
peuvent etre considerees comme limites acceptables des deux dimensions du dispositif de detection plan 
de type reseau. 

15 Dans ce cas, il est possible par exemple de fixer la glissiere 22 sur la traverse d'un portique dont les 
deux montants enjambent la table plane, ce portique etant par ailleurs prevu mobile par translation dans 
la direction de Pautre axe de coordonnees y du dispositif de detection plan 2. 

Un troisieme dispositif de detection Iineaire peut alors etre prevu et connecte au transducteur de me- 
sure 19 pour pouvoir sommer les deplacements en y du portique et de la colonne mobile 3, de la meme ma- 

20 niere que pour les deplacements en x decrite precedemment dans ia seconde forme d'execution. 

Le dispositif de sustentation par coussin d'air 14 de la semelle de la colonne mobile 3 n'est evidemment 
pas indispensable, mais il facilite le deplacement de cette colonne sur la table plane. 

Le mode de fixation par console et montant du dispositif de detection plan 2 n'est evidemment pas limita- 
tif et tout autre systeme de maintien peut etre applique dans ia mesure o£i il assure le parallelisme et 

25 Pecartement fixe entre son plan et celui de la table plane 1; ce dispositif peut etre par exemple fixe a une 
paroi du local de mesure ou suspendu au plafond de celui-ci. Dans ia premiere forme cfexecution, ii est 
egalement possible de prevoir Pescamotage de ce dispositif de detection 2 du dessus de la table pour fa- 
ciliter ia mise en place d'une piece a mesurer, par exemple par translation ou pivotement lateral dans son 
plan. 

30 

Revendications 

1. Appareil pour la mesure tridimensionnelle d'objets selon trois axes referentiels de coordonnees rec- 
tangulaires (x, y, z) comprenant 
35 - une table plane (1 , 1 00) pour supporter les objets a mesurer, 

- un dispositif de detection plan du type reseau (2) parallele a la table plane et comportant un reseau d'or- 
ganes detecteurs (Xjsj , Yfo ) orientes selon deux premiers axes referentiels de coordonnees rectangu- 
laires de son plan, abcisses x et ordonnees y, 

- une colonne mobile 3 comportant une semelle d'appui plane (4) reposant sur la table plane et suscepti- 
40 ble d'etre deplacee aleatoirement sur celle-ci, 

- deux organes de reperage ponctuel (10, 20) associes a la colonne mobile, en positions fixes par rapport 

a celle-ci, espaces Tun de Pautre et definissant un segment de droite (P1P2) parallele a la table plane, 
le reseau d'organes detecteurs etant sensible a des variations de position de chacun de ces deux or- 
45 ganes de reperage ponctuel provoquees par les deplacements aleatoires de la colonne mobile pour de- 
tecter la position de chacun des deux points d'extremite du segment de droite precite par reference aux 
deux premiers axes de coordonnees rectangulaires, 

- une glissiere rectiligne (5) solidaire de la colonne mobile, perpendiculaire au plan de la table plane et de- 
finissant un troisieme axe de coordonnees, hauteurs 2, perpendiculaire aux deux premiers, 

50 — un chariot (6) deplagable le long de la glissiere rectiligne, 

- un paipeur fixe au chariot et comportant une touche spherique (7) de diametre donne (D) en position de- 
portee par rapport a la semelle d'appui de la colonne mobile et dont ie centre (P) constitue reference de 
mesure, 

- un dispositif de detection Iineaire (30, 8) associe a la glissiere et au chariot et comportant un organe de- 
55 tecteur (8) sensible aux deplacements du chariot pour detecter la position du centre de reference (P) de 

la touche spherique sur le troisieme axe de coordonnees defini par cette glissiere, 

- un circuit transducteur de mesure (19) relie au dispositif de detection plan (2) et par ailleurs a I'organe 
detecteur (30) du dispositif de detection Iineaire et aux deux organes de reperage ponctuel (10, 20) de la 
colonne mobile, et une unite de calcul programmable (21) reliee audit circuit, pour calculer les coordon- 

60 nees, abcisse x et ordonnee y, du point de contact de la touche spherique avec un objet a mesurer a par- 
tir des positions des deux organes de reperage ponctuels de la colonne mobile detectees par le dispositif 
de detection plan, de la donnee de la position relative de la projection orthogonale (P') du centre de refe- 
rence (P) de la touche spherique sur (e dispositif de detection plan par rapport aux positions de ces deux 
organes de reperage ponctuels, et du diametre (D) de ladite touche spherique, et pour calculer la hau- 

65 teur z de ce meme point de contact de la touche spherique avec I'objet a mesurer a partir de la position de 
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son centre de reference (P) detectee par le dispositif de detection iineaire et de son diametre (D), selon 
un algorithme de calcul de programmation de I'unite de calcul, caracterise en ce que le dispositif de detec- 
tion plan de type reseau (2) est independent de la table plane et de la colonne mobile, dispose au-dessus 
du niveau superieur de I'encombrement de cette derniere par rapport a la table plane, et presente une 
5 surface sensible au moins egale a une partie de la surface de travail de la table plane, et en ce que les 
deux organes de reperage ponctuel (10, 20) sont fixes a I'extremite de la colonne mobile opposee a sa se- 
meiie en regard du plan du dispositif de detection plan de type reseau, et sans contact avec celui-ci. 

2. Appareil seion la revendication 1, caracterise en ce que le dispositif de detection plan de type re- 
seau (2) est dans une position fixe par rapport a la table plane (1) et en ce que sa surface sensible est 
10 egale a la surface de travail de celle-ci. 

3 Appareil selon la revendication 1, caracterise en ce que le dispositif de detection plan de type re- 
seau (2) est mobile par translation dans son plan selon au moins la direction de Pun de ses deux axes refe- 
rentiels de coordonnees rectangulaires, et en ce que sa surface sensible est egale a une partie seuie- 
ment de la surface de travail de la table plane (100). 
15 4. Appareil selon ia revendication 3, caracterise en ce que la table plane (100) est rectangulaire et en 
ce que la surface sensible du dispositif de detection plan de type reseau est <§tendue sur toute la largeur 
de cette table plane et sur une partie seulement de sa longueur, le dispositif de detection plan de type re- 
seau etant mobile par translation dans la direction de cette longueur. 

5. Appareil selon la revendication 3, caracterise en ce qu'il comporte au moins un second dispositif de 
detection Iineaire (24, 40), associe au dispositif de detection plan de type reseau, pour detector les de- 
placements par translation de ce dernier, I'organe detecteur (40) de ce second dispositif de detection Ii- 
neaire etant relie au circuit transducteur de mesure (19) et Ignite de calcul etant programmee pour pou- 
voir effectuer la somme algebrique desdKs deplacements avec ceux de meme direction de la touche de 
mesure (7) detectes par le dispositif de detection plan de type reseau. 
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